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 要  旨 
近年,二足歩行ロボットや動物の形をしたエンターテイメントロボットが登場してきた.これら
のロボットは産業用ロボットとは違い,人間との共存,共生を目的としている.今後の高齢化社会に
おいて生活や福祉といった分野での活躍が期待されている.こうしたなか,家庭で利用されるロボ
ットとして注目されているのが人に代わって家事を行なうロボットである.特に掃除ロボットは
人々の関心が高く,複数の企業が家庭用掃除ロボットの販売,開発を発表している. 
 掃除ロボットの動作において非計画的掃引アルゴリズムを用いた方法では,部屋の隅や家具な
どに囲まれた局所領域に進入できず,未掃除領域が発生する可能性がある.このようなことから未
だ人の満足する掃除には至っていない.そこでゴミの認識,障害物の移動などの自動化の難しい作
業を人が行なうことにより,完全自律制御のロボットの問題点と人のみが行なう掃除の苦労を解
決する人と協同で掃除する掃除ロボットが必要である. 
 本研究では掃除ロボットだけでは掃除の難しい局所領域を人と協同で掃除を行なうためにゾウ
リムシの走性行動を利用する.また共同掃除のために必要な掃除ロボットへの動作指示に赤外線
リモコンを用いた受信方向推定を利用する掃除ロボットを提案した. 
 第 1 章と第 2 章では,研究の背景と目的,従来研究から掃除ロボットの問題点を示した. 
 第３章では,掃除ロボットへの要求とゾウリムシの走性行動を利用した先行研究を参考に,回転
分布と回転確率の制御で局所と広域を掃除するロボットを提案した.またその掃除ロボットが効
率よく掃除を行なっているかを評価するための指標を示した. 
 第4章では,ゾウリムシの走性行動を利用した掃除ロボットが回転確率の変化によって局所と広
域での掃除効率への影響を評価するために計算機実験を行なった.その結果,広域掃除時の回転動
作による効率低下と局所掃除時の回転確率の変化が局所領域の掃除効率に影響を与えることがわ
かった. 
 第5章では,ゾウリムシの走性行動のパラメータと赤外線リモコンを利用した協働掃除のための
モジュールを実機に組み込み,その動作を評価した.その結果,協同掃除に必要なロボットの誘導と
計算機実験で得られた動作の特徴と同様の特徴があることがわかった.また実機による実験から
協同掃除の新たな課題について考察を行なった. 
 第 6 章では,本研究のまとめと今後の課題について述べた. 
 
